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論文審査結果の要旨 
 
ビジョンベースアルゴリズムの多くは，対象物の CAD モデルが与えられたとき，対象物をシー
ンから認識し，位置・姿勢を推定するように設計される。位置・姿勢推定の高性能化については，
次に述べるような未解決の課題が存在する。1) 産業用部品は三次元形状特徴が乏しいことが多い。
2) 計測したい対象物体ではない物体が存在する計測シーンから対象物体の位置・姿勢推定を行う
必要がある。3) 複数種類の対象物体をそれぞれに認識することが困難である。本論文はこれらの
課題についての解決を試みるものであり，全編 5章よりなる。 
第 1章では，背景と目的，関連研究を述べている。 
第 2 章では，ポイントペア特徴量を用いた単一対象物体の位置・姿勢推定アルゴリズムを提案
する。本章では，産業用部品の形状特性を利用したマッチングの高速化を行い，ボクセルベース
の姿勢検証法を提案する。これはロバストかつ高速で，実装が容易で，他の用途にも適用できる。
多数の姿勢を効率よく評価しランキング処理を行うことで，オリジナルのポイントペア特徴量と
比べてはるかに高速かつ高精度になっている。これは有用な成果である。 
第 3章では， 複数種類の物体のばら積みピッキングを行うためのカーブセット特徴量について
論じている。高速近傍点探索アルゴリズムを用いた特徴量マッチングを行うことで，単一の物体
の場合とほぼ変わらない計算時間と精度で複数種類の物体のマッチングを実現している。またロ
ボットによるピッキングのため，領域境界検証による精度向上と，2 本指グリッパによる把持点
推定法を提案している。 
第 4 章では，ばら積みシーンに対するポイントペア特徴量について論じている。異なる方向に
隣接する境界点との相対位置に基づき，背景三次元点を除去して計算の高速化を行う。また，姿
勢検証法を逆順に適用するアイデアによって，メモリ使用量と計算時間に関する問題を解決した。
提案するアルゴリズムは，2 つの公開データセットにおいて最先端の位置・姿勢推定法よりも優
れた性能を示している。 
第 5章は結論である。 
以上要するに本論文は，さまざまな問題設定や対象物体に対して正確な位置・姿勢推定を実現
するためのアルゴリズムを提案しており，公開データセット，シミュレーション，さらにロボッ
トによるばら積みピッキングを通じて評価を行ったものである。この成果はロボットの産業応用
に加え，三次元点群処理の発展に寄与するところが少なくない。 
 よって, 本論文は博士（情報科学）の学位論文として合格と認める。 
